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(54) Handhabungsvorrichtung 

(57) Die Erfindung betrifft eine Handhabungsvor- 
richtung zur gleichzeitigen Handhabung mehrerer, ins- 
besondere von zumlndest drei, bis zu einem beslimm- 
ten MaBe flexibel deformierbarer, auf einer Auflagefla- 
Che aufliegenden Objelcten, die mit einem Greifer ver- 
sehen ist, mit dem sich die auf der Auflageflache ange- 



ordneten Objekte zwischen Greiferbacl<en klemmen 
und durch eine Verf ahrbewegung des Greif ers transpor- 
tieren lassen, wobei eine Position von zumindest einem 
der Objekte (20-23) relativ gegenuber den restlichen 
Objekten (20-23) mittels einer Verschiebeeinrichtung 
veranderbar ist (Fig. 1). 
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geklemmt haben, kann der angehobene Teil der Auf-la- 
geflache wieder abgesenkt werden. Eine untere Kante 
des zumindest einen angehobenen Objektes befindet 
sich damit oberhalb einer unteren Kante der auBeren 
Objekte, die an den Greiferbacken anliegen. Die Objek- 
te sind somit in vertikaler Richtung gegeneinander ver- 
setzt. Die elastisch deformierbaren auBeren Objekte 
konnen sIch damIt aufgrund ihrer Elastizitat mit dem Ab- 
schnitt ihrer Seltenflache, gegen den das jeweilige in- 
nere Objekt nicht aniiegt, gerlngfugig unter das innere 
Objekt schieben. Durch diesen Vorgang werden die 
bzw. das rnnere Objekt, nicht nur durch die von den Grei- 
ferbacken ausgeiibten und auf sie ubertragenen im we- 
sentlichen horizontal ausgerichteten Klemmkraft gehal- 
ten. Es kommt vielmehr hinzu, daB das bzw. die inneren 
Handhabungsobjekte von den beiden auSeren Objek- 
ten in einer einem FormschluB Shnllchen Weise gehal- 
ten werden, In dem diese eine Offnungsweite unterhafb 
des bzw. der inneren Objekle bilden, die Kleiner isl als 
eine (Gesannt-)Breite der inneren Objekte. Somit liegen 
innere Handhabungsobjekte mit einer unteren Kante 
auf inneren Seitenflachen der auBeren Handhabungs- 
objekte auf. 

[0009] Dieser Effekt kann in vorteilhafterweise durch 
schrag verlaufenden Endabschnitte der Greiferbacken 
unterstutzt werden. Die schragen Endabschnitte bewir- 
ken, daB die Abschnitte der zu den inneren Objekte wei- 
senden Seitenflachen, die keinen Kontakt zu den inne- 
ren Objekten haben. besonders weit unter die inneren 
Handhabungsobjekte geschoben werden. Hierdurch 
konnen die Inneren Objekte besonders mtschslcherund 
stabll zwischen den auBeren Objekten gehalten wer- 
den. AuBerdem bilden die jeweils inneren Objekte, vor- 
zugsweise Brote, und die ihnen naherliegenden Grei- 
ferbacken einen Abstand zueinander, der klelner ist ats 
Ine Breite der auBeren Brote, wenn diese keine 
Klemmkraft erfahren. Dies verhindert somit auch, daB 
die auBeren Brote sich in eine Richtung vertikal nach 
unten bewegen konnen. 

[0010] Es hat sich hierbei als vorteilhaft enviesen, 
wenn ein Knickwinkel, um den die Endabschnitte ge- 
genCiber den Hauptabschnitten der Greiferbacken ab- 
gewinkelt sind aus einem Bereich von 3** bis 25", vor- 
zugsweise von 5' bis 20**. besonders bevorzugt von 7* 
bis 15*, gewahit ist. 

[001 1] Weltere bevorzugte Ausfuhrungsbeispiele der 
Erfindung ergeben sich aus den abhangigen Patenlan- 
spruchen, der Beschreibung und derZeichnung. Die Er- 
findung wird nachfolgend anhand des in den Figuren 
schematisch dargestellten Ausfuhrungsbeispiels naher 
eiiautert; es zeigen: 

Fig. 1: eine erfindungsgemaBe Handhabungsvor- 

richtung In einer Vorderansicht; 
Fig. 2: die Handhabungsvorrlchtung gemaB Fig. 1 

in ein r Seitenansicht. 

[0012] Die in den Fig. 1 und Fig. 2 gezeigte erfin- 



dungsgemaBe Handhabungsvorrichtung dient zur 
gleichzeitigen Handhabung mehrerer vorgeschnrttener 
und in Plastikfolien verpackter Brote und welst einen auf 
die Bedurfnisse als Brotgreifer abgestimmten. teilweise 
5 dargestellten, Greifer 1 auf. Dieser ist mit zwel simultan 
parallel, hierbei aber zueinander entgegengesetzt, be- 
wegbaren Greiferbacken 2, 2' versehen, wie dies durch 
die die Bewegunsrichtungen der Greiferbacken andeu- 
tenden Doppelpfeile 3, 4 dargestelll ist. Die Greiferbak- 
10 ken 2, 2" sind bezuglich einer orthogonal zur Zeichen- 
ebene von Fig. 1 verlaufenden mittigen Ebene 5 spie- 
gelsymmetrisch aufgebaut. Zur Ausfuhrung der Bewe- 
gungen sind die Greiferbacken 2, 2' mit einer nicht naher 
dargestellten Antriebseinrichtung wirkverbunden. bei- 
is spielswerse einem Elektromotor oder einem Pneuma- 
tikzylinder. 

[0013] Die Im wesentllchen plattenformigen Greifer- 
backen 2, 2' weisen jeweils einen vertikal ausgerichte- 
ten Hauplabschnitt 6, 6* auf. Bei beiden Greiferbacken 
^0 2, 2' schlieBt sich an einer horizontal und uber eine ge- 
samte Breite der Greiferbacken 2, 2' verlaufenden 
Knicklinie 7, 7' ein ebener Endabschnitt 8, 8' an, der mit 
dem ebenfalls ebenen Hauptabschnitt 6, 6' einen Knick- 
kwinkel a von ca. 5** einschlieBt. Die Endabschnitte 8. 
25 8' sind an einer Stirnsette ihrer f relen Enden jeweils zin- 
nenformig ausgebildet, d.h. sie weisen mehrere gleich- 
groBe und im gleichen Abstand zueinander angeordne- 
te, im wesentllchen rechteckige Fortsatze 9 auf, die zwi- 
schen sich Ausnehmungen 10, ausbliden.- 
30 [0014] Innerhalb des Verfahrbereiches des Greifers 1 
ist ein Gestell 13 vorgesehen, das eine mit Abstand zu 
einer Bodenfiache 14 angeordnete, horizontal ausge- 
richtete Auflageflache 15 bildet, die iri Fig. 2 durch eine 
Strichpunktlinie angedeutet ist. Die Auflageflache 15 
35 weist parallel und mit jeweils gleichem Abstand zuein- 
ander ausgerlchtete Rundstabe 16 auf. Die Auflagefla- 
che 15 ist an ihren beiden Langsseiten von sich jeweils 
vertikal erhebenden Begrenzungswanden 17, 17' ein- 
gerahmt. Die Begrenzungswande 1 7, 1 7" bilden zusam- 
men mit der Auflageflache 15 einen Einschubkanal 1 8, 
in den eine vorbestimmte Anzahl der gleichzeitig von 
dem Greifer zu erfassenden Brote 20, 21 , 22, 23 in einer 
nicht dargestellten Weise eingeschoben werden. Ge- 
maB Fig. 2 ist eine Breite des EInschubkanals 18 ge- 
45 ringfugig groBer als eine Lange der quer in den Ein- 
schubkanal eingeschobenen Brote 20-23. 
[0015] Im Bereich der Auflageflache 15 Isl eine mit 
zwei parallel zueinander verlaufenden SchenkeIn 24, 
24' versehene Hubleiste 25 einer Hebeeinrichtung vor- 
50 gesehen. Die beiden im wesentllchen identischen 
Schenkel 24, 24' sind uber einen Steg 26 einstuckig mit- 
einanderverbunden und bilden zwischen sich eine Nut 
27 aus. Die Hubleiste 25 ist hierbei so bemessen, daB 
eine Lange der Hubleiste 25 groBer als eine Breite eines 
55 Brotes 20-23, jedoch kleiner ist als eine Gesamtbr ite 
von zwei nebeneinander angeordneten Broten. In Be- 
zug auf einen Abstand der. beiden in der dargestellten 
Greifposition angeordneten Greiferbacken 2, 2' und ei- 
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nem Abstand der beiden Begren^ungswande 17, 17 
befindet sich die Hubleiste 25 jeweils in der Mitte. Sle 
ist ferner so ausgerichtet, daB die Nut 27 unterhalb el- 
nes mittleren Stabes 16 der Auflageflache 15 und par- 
allel zu diesem angeordnet ist. EIne Breile der Nut 27 
1st hierbel grosser als ein Durchmesser des mittleren 
Stabs 1 6. Desweiteren Ist eine Breite der beiden Schen- 
kel 24, 24' kleiner als Abstande, urn den nebeneinander 
angeordnete Stabe 16 voneinander beabstandet sind.. 
Die Schenkel 24, 24' sind somit zw.lschen jeweils zwei 
Staben 16 hindurchfuhrbar 

[0016] Die Hubleiste 25 ist mittels eines unter ihr an- 
geordneten und ann Gestell 13 befestigten pneumati- 
schen Antriebes 31 , belspielsweise eines doppett wir- 
kenden Pneumatikzylinders, in vertikaler Richtung von 
einerunteren Endposition in eine obere Endpositlon und 
vice versa verfahrbar. Die Hubleiste ist in den beiden 
Figuren mit durchgezogenen und gestrichelten Linien in 
beiden Endposltionen gezeigl, wobei die unlere Endpo- 
sition mit dem Bezugszeichen 28 und die obere Endpo- 
sition mit dem Bezugszeichen 28' gekennzeichinet ist. 
In der unteren Endposition 28 befinden sich im wesent- 
lichen ebene Oberseiten 29, 29' der beiden Schenkel 
-24, 24' unterhalb der von den Staben 1 6 gebild.etcn Auf- 
lageflache 15. In der oberen Endposition der Hubleiste 
25 befinden sich hingegen die Oberseiten 29, 29' uber 
der Auflageflache 15. In dieser Position ist der mittlere 
. Stab 16 innerhalb der Nut 27 gegenuber dem Steg 26 
angeordnet. 

[0017] Die Ablaufe bei der Handhabung von Broten 
unter Verwendung des Greifers 1 konnen nun wie folgt 
gestaltet seln. Bevor der Greitvorgang beginnt, werden 
. vier in Plastlkfollen verpackte, geschnittene und im we- 
sentrichen vertikale Seitenflachen 30 aufweisende Bro- 
te 20-2{3 in den Einschubkanal 1 8 eingeschoben , so da3 
sle mit ihren Seitenflachen 30 aneinander aniiegen. Nun 
wird der Greifer 1 von oben nach unten verfahren, so 
daB sich die Greiferbacken 2, 2' jeweils neben den bei- 
den auBeren Broten 20, 23, aber noch mit Abstand zu 
diesen befinden. In dieser Position greifen die Fortsatze 
9 der freien Enden der Greiferbacken jeweils zwischen 
zwei Stabe 16 ein und sind damit unterhalb der Aufla- 
geflache 15 angeordnet. Die Ausnehmungen 10 der 
Endabschnitte nehmen nun, bis auf die beiden auBeren 
Ausriehmungen 10, jeweils einen Rundstab 16 auf. Von 
dieser Position ausgehend beglnnen sich nun die Grei- 
ferbacken 2. 2* durch eine horizontale Verfahrbewegung 
zu schlieBen, bis sie einen vorbestimmten Abstand zu- 
einander aufweisen. Im wesentlichen gleichzeitig be- 
ginntsich die Hubleiste 25 von ihrer unteren Endposition 
in Richtung auf ihre obere Endposition zu bewegen. 
Noch bevor. die beiden Greiferbacken 2. 2' gegen die 
auBeren Brote 20, 23 drucken, kommt dieiHubleiste 25 
mit den mit den Brotkrusten der Unterseiten 32 der bei- 
den inneren Brote 21 , 22 In Kontakt und h bt letztere 
gegenuber den auBeren Broten 20, 23 vertikal nach 
oben bis In die obere Endposition an. Di beiden Gr i- 
ferbacken 2, 2' drucken nun mit immer starkerem Druck 
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gegen die beiden auBeren Brote 20, 23, bis sie ihre Grei- 
fendlage erreicht haben. Diese Situation ist in den Figu- 
ren dargestellt. 

[0018] Wie in Fig. 1 zu erkennen ist, liegen die auBe- 

5 ren Brote 20, 23 sowohl gegen den Hauptabschnitt 6, 6' 
als auch gegen die schragen Endabschnitte 8, 8' der 
Greiferbacken 2, 2' an. Die beiden auBeren Brote 20, 
23 werden dadurch mit ihrem nicht am jeweils benacli- 
barten inneren Brot aniiegenden Tell ihrer Seitenflache 

10 30 jeweils in Richtung des benachbarlen inneren Brots 
21, 22 und - zumindest geringfugig - unter dieses ge- 
schoben. Anders als in dem Bereich, in dem die auBe- 
ren Brote 20, 23 auf ihrer einen Seite sowohl gegen die 
Greiferbacken 2, 2' als auch auf ihrer anderen Seite ge- 

15 gen das jeweils benachbarte Brot aniiegen, werden die 
auBeren Brote hier Im wesentlichen nicht, zumindest je- 
doch weniger, flexibel komprlmlert. Aufgrund der 
Klemmkratt und der Form des Greifers werden die au- 
Bere Brole 20, 23 mit dem unteren Tell der Brolkrusle 

20 in Richtung der beiden inneren Brote 21 , 22 einige Mil- 
limeter unter diese geschoben. Die beiden auBeren Bro- 
te 20, 23 haben dadurch mit ihren unteren Brotkrusten 
einen Abstand zueinander, der geringer ist als die Ge- 
samtbreitG der beiden inneren Brote. Zusammen mit der 

25 yon den Greiferbacken 2, 2' uber die auBeren Brote 20, 
23 ausgeubten Klemmkraft sichert dies wahrend des 
Handhabungsvorgangs eine stabile Lage der vier Brote 
zwischen den Greiferbacken. Die vier Brote konnen nun 
von denri Greifer zusammen angehoben werden, durch 

50 den Greifer beschleunigt, mit hoher Geschwindigkeit 
verfahren und in einen nicht dargestellten Verpackungs- 
karton eingesetzt werden. 

[0019] Bei dem vorstehend beschriebenen Ausfuh- 
rungsbeispiel werden die inneren Handhabungsobjekte 

35 zur Erzielung des erwahnten Fomischlusses zwischen 
ihnen und den auBeren Handhabungsobjekten vor ih- 
rem Erfassen durch die Greiferbacken um einen be- 
stimmten Betrag gegenuber den auBeren Handha- 
bungsobjekten angehoben. 

40 [0020] Es liegt selbstverstandlich Im Rahman der er- 
findungsgemaBen Lehre diesen FormschluB auch auf 
andere Weise zu erreichen. 

[0021] Dies kann belspielsweise dadurch erreicht 
werden, daB die inneren Handhabungsobjekte vor Ih- 
45 rem Erfassen durch die Greiferbacken gegenuber den 
auBeren Handhabungsobjekten querzum Einschubka- 
nal verschoben werden. 

[0022] Hierzu kann die Hebeeinrichtung durch eine 
die inneren Handhabungsobjekte quer zum Einschub- 

50 kanal verlagernde Schlebeeinrichtung ersetzt werden. 
Dazu ware die Auflageflache 1 5 mit ihren Staben 1 6 ge- 
genuber der in der Zeichnung dargestellten Lage um 90 
Grad gedreht anzuordnen und ihr anstelle der Hubbe- 
wegung eine querzum Einschubkanal gerichtete Schie- 

55 bebewegung ZU erteil n. 

[0023] Auch kann die Verlagerung der inneren Hand- 
habungsobjekt quer zum Einschubkanal durch die 
Greiferbacken erfoigen. Hierzu ist dann ein Greifer mit 
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urn eine vertikale Achse schwenkbaren Greiferbacken 
zu verwenden, die vor Ausubung ihrer Klemmkraft die 
inneren Handhabungsobjekte gegenuber den auBeren 
Handhabungsobjekten quer zum Einschubkanai ver- 
schieben. danach um die genannte Achse urn 90 Grad 
verschwenkt werden, um dann in der in der Zeichnung 
dargestellten Lage ihre Klemmkraft auf die auBeren 
Handhabungsobjekte auszuuben. 



Patentanspruche 

1. Handhabungsvorrichtung zur gleichzeitigen Hand- 
habung mehrerer, bis zu einem bestimmten Ma3e 
f lexibel defonnierbarer, auf einer Auf lagefldche auf- 
liegenden Objekte, die Handhabungsvorrichtung 
mit einem Greifer versehen ist, mit dem sich die auf 
der Auflageflache angeordneten Objekte zwischen 
Greiferbacken klemmen und durch eine Verfahrbe- 
wegung des Greifers transportieren lassen, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB eine Position von zumindest einem der Objekte 
(20-23) relativ gegenuber den restlichen Objekten 
(20-23) mittels einer Verschiebeeinrichtung veran- 
derbar ist. 



durch gekennzeichnet, 

daB die Hebeeinrichtung unter der Auflageflache 
(15) angeordnet ist und eine Hubleiste (25) der He- 
bevorrichtung in An lage gegen eine Unterseite des 
5 zumindest einen inneren Objektes bringbar ist. 

7. Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre- 
ren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, 

10 daB die Auflageflache (15) mit Ausnehmungen ver- 
sehen ist, in welche der Greifer (1) mit Fortsatzen 
(9) von Endabschnitten (8, 8') der Greiferbacken (2, 
2') eingreifen kann. 

IS 8. Handhabungsvorrk:htung nach Anspruch 7, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB zur Ausbildung von Ausnehmungen, die Aufla- 
geflache (15) mehrere, mit Abstand zueinander, 
parallel ausgerichleie Stabe (16) aufweist und die 

20 Greiferbacken (2, 2*) an einer Stirnseite mit mehre- 
ren Ausnehmungen (10) und Fortsatzen (9) verse- 
lien sind, wobei eine Breite der Fortsatze (9) klelner 
ist als ein Abstand von nebenelnander angeordne- 
ten Stabe, wo durch die Fortsatze zwischen Staben 

25 (16) angeordnet werden konnen. 
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2. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 1 , ge- 
kennzeichnet durch eine Steuereinrichtung, wel- 
che zunachst die Verschiebeeinrichtung betatigt, 
welche dadurch zumindest eines der Objekte ver- 30 
schiebt und danach die Greiferbacken (2, 2') veran- 
laBt die Objekte zwischen sich zu klemmen. 

3. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB mit der Verschiebeeinrichtung ein irineres Ob- 
jekt zu einem Zeitpunkt anhebbar ist, zu dem die 
Greiferbacken (2, 2') des Greifers (1) einen vorbe- 
stimmten Abstand zueinander aufwelsen. 

4. Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre- 
ren der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 
Icennzeichnet, 

daB mittels der Verschiebeeinrichtung von zumin- 
dest einem der Objekten in vertikaler Richtung ein 
Hdhenunterschied gegenuber den anderen Objek- 
ten erzeugbar ist. 

5. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet, 50 
daB zumindest eines der Objekte mittels einer als 
Hebeeinrichtung ausgebildeten Verschiebeeinrich- 
tung von einer Position auf der Auflageflache (15) 
und zwischen den Greiferbacken (2, 2') in eine ge- 
genuber der Auflageflache (1 5) hohere Position an- 55 
hebbarist. 

6. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 5, da- 



Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre- 
ren der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 
kennzeichnet, 
. daB die Greiferbacken (2, 2') zumindest mit freien 
Endabschnitten (8, 8') zueinander geneigt ausge- 
bildet sind. 

10. Handhabungsvorrbhtung nach Anspruch 9, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB die freien Endabschnltte mit einem Hauptab- 
schnitt der jeweiligen Greiferbacke (2, 2') einen 
Knickwinkel (a) aus einem Bereich von 5*" bis 20*" 
einschlieBt. 

11. Handhabungseinrichtung nach einem odermehre- 
ren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, 

daB die beiden Greiferbacken durch Einsatz einer 
Antriebseinrichtung zueinander parallel beweglich 
sind. 

12. Handhabungsvorrichtung nach einem odermehre- 
ren der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 
kennzeichnet, 

daB die freien Endabschnitte (8, 8') an einer Stirn- 
seite der Greiferbacken (2, 2') jeweils Fortsatze (9) 
und dazwischen angeordnete Ausnehmungen (10) 
aufweiseri. 

13. Brotgreifvorrichtung zur Handhabung mehr rer 
• verpackter Brote, welche einen Zweiback ngreifer 

aufweist, insbesondere nach einem odermehreren 
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der vorhergehenden Anspruche, g kennzeichnet 
durch 

zwei Greiferbacken, deren Endabschnitte gegen- 
uber einem jeweiligen Hauptabschnitt jeweils einen 
Knickwinkel (a) einschlieBen. 5. 

14. Handhabungsvorhchtung zur gleichzeitjgen Hand- 
habung mehrerer, bis zu einem bestimmten MaBe 
flexibel deformlerbarer, auf einer AuMageflache in 
Reihe nebeneinander liegender Objekte, die mit ei- io 
nem Greifer versehen ist, mit dem sich die auf der 
Auflageflache angeordneten Objekte zwischen 
Greiferbacken klemmen und durch eine Verfahrbe.-. 
wegung des Greifers transportieren lassen, insbe- 
sondere nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeich- is 
net, 

daB zumlndest eines der Objekte auf der Auflage- 
flache (1 5) mittels einer Schiebeeinrichtung derart 
quer zur Reihe verschlebbar Ist, daB dieses gegen- 
uber der Reihe zurucksteht. 

15. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 14, ge- 
kennzeichnet durch 

eine Stouoreinrichtung, weiche zunachst die Schie- 
beeinrichtung betatigt, weiche dadurch die Objekte 25 

verschiebt und danach die Greiferbacken (2, 2') ver- 
anla3t die Objekte zwischen sich zu klemmen. 

16. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 14, da- 
durch gekennzeich net, 30 

daB die Schiebeeinrichtung von den Greiferbacken 
(2,2') gebildet ist und diese um eine zur Auflagefla- 
che senkrecht gerlchtete Achse schwenkbar sind. 

17. Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 14, da- 35 
durch gekennzeich net, 

daB die Auflageflache zur Bildung der Schiebeein- 
richtung mit einem Antrieb verbunden und quer zur 
Reihe der Objekte verschiebbar ist. 

40 

18. Verfahren zur gleichzeltigen Handhabung mehre- 
rer, zumindest drei, in Scheiben geschnittener und 
einzein verpackter Brote, die auf einer Auflagefla- 
che nebeneinander angeordnet und dort von einem 
Greifer erfaBt werden, dadurch gekennzeichnet, ^5 
daB zumindest eines der Brote (20. 21 ' 22, 23) von 
einer Verschiebeeinrichlung verschoben wird, be- 
vorderGreifer (1) samtllche Brote (20-23) zwischen 
Greiferbacken (2, 2') klemmt. 

50 

19. Verfahren nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

daB eine Hebeeinrichtung zumindest eines der Bro- 
te (20-23) anhebt, bevor der Greifer (1) samtliche 
. Brote (20-23) zwischen Greiferbacken (2, 2') 55 
klemmt. 

20. Verfahren nach Anspruch 18, dadurch g k nn- 



zeichn t, 

daB zumindest ein zwischen anderen Broten 
(20-23) angeordnetes Brot (20-23) angehoben wird 
und die Brote (20, 23), gegen weiche die Greifer- 
backen (2, 2*) zur Aniage kommen, auf der Aufla- 
geflache (15) verbleiben. bis der Greifer eine Grel- 
fendlage erreicht hat, in welcher die Brote (20-23) 
zwischen den Greiferbacken (2, 2') geklemmt sind. 

21. Verfahren zur gleichzeltigen Handhabung mehre- 
rer, zumindest drei, in Scheiben geschnittener und 
einzein verpackter Brote, die auf einer Auflagefla- 
che in Reihe nebeneinander angeordnet sind und 
dort von einem Greifer erfaBt werden, dadurch ge- 
kennzeichnet, 

daB zumindest eines der Brote (20, 21 ' 22, 23] von 
einer Schiebeeinrichtung quer zur Reihe verscho- 
ben wird, bevor der Greifer (1) samtliche Brote 
(20-23) zwischen Greiferbacken (2, 2') klemmt. 

22. Verfahren nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

daB zumindest ein zwischen anderen Broten 
(20-23) angeordnetes Brot (20-23) quer zur Reihe 
verschoben wird und die Brote (20, 23), gegen wei- 
che die Greiferbacken (2, 2') zur Aniage kommen, 
in der Reihe verbleiben, bis der Greifer eine Grei- 
fendlage erreicht hat, in welcher die Brote (2023) 
zwischen den Greiferbacken (2, 2') geklemmt sind. 
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(54) Handhabungsvorrtchtung 

(57) Die Erfindung betrifft eine Handhabungsvor- 
richtung zur gleichzeitigen Handhabung mehrerer, ins- 
besondere von zumindest drei, bis zu einem bestimm- 
ten MaBe fiexibei deformierbarer, auf einer Auflagefia- 
che aufliegenden Objekten, die mit einem Grelfer ver- 
sehen ist, mit dem sich die auf der Auflagef lache ange- 



ordneten Objekte zwischen Greiferbacken klemmen 
und durch eIne Verfahrbewegung des Greifers transpor- 
tieren lassen, wobei eine Position von zumindest einem 
der Objekte (20-23) relativ gegenuber den restlichen 
Objekten (20-23) mittets einer Verschiebeeinrichtung 
veranderbar ist (Fig. 1). 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Handhabungsvor- 
richtung zur gleichzeitigen Handhabung mehrerer, ins- 
besondere von zumindest drei, bis zu einem bestimm- 5 
ten MaBe flexibel deformierbarer, auf einer Auflagefla- 
che aufllegenden Objekten, wobei die Handhabungs- 
vorrichtung mit einem Greifer versehen ist, mit dem sich 
die auf. der Auflageflache angeordneten Objekte zwi- 
schen Greiferbacken I<lemmen und durch eine Verfahr- io 
bewegung des Greifers transportieren lassen. 
[0002] Die gleichzeitige Handhabung von mehreren 
flexibel verfornnbaren Objekten stellt besondere Anfor- 
derungen, insbesondere wenn die Objekte zwischen 
den Greiferbacken mit relativ glatten Flachen aneinan- is 
der anilegen. Eine solche Situation ist bei dem bevor- 
zugten Anwendungsgebiet fOr die vorliegende Erfin- 
dung gegeben, namlich bel der Handhabung von in Pla- 
slikfolien verpacklen geschnillenen Broten. Nachdem 
die Brbte geschnitten und in die Plastikfolien verpackt 
sind, werden sie zur weiteren Handhabung, insbeson- 
dere zur Anordnung in Transportverpackungen wie Kar- 
tons, zunachst guppenweise bereitgestellt. Mittels eines 
Greifers werden die verpackten Brote vom Ort der Be- 
reitstellung in die Verpackungen eingesetzt. Da die Pla- 25 
stikfolien relativ glatt sind. mCissen die Brote mit ver- 
gleichsweise groBer Klemmkraft gegriffen werden, da- 
mit wahrend der Handhabung die Brote nicht aus dem 
Greifer herausrutschen. Durch die erforderliche hohe 
Klemmkraft werden die Brote jedoch oftmals beschSdigt 30 
bzw. bleibend defonniert, was unbedingt zu vermeiden 
ist. Die Handhabung wirdzusatzlich noch erschwert. da 
die Brote im Bereich der Krusten eine andere Elastizitat 
zeigen, als im Bereich von Seitenflachen, die durch eine 
Brotkruste jeweils umrahmt ist. 35 
[0003] Es sind deshalb fur diesen Anwendungsfall be- 
reits andere Greifer bekannt geworden. So werden bei- 
spielsweise Sauggreifeir eingesetzt, die mittels Unter- 
druck die Brote handhaben. Diese Greifvorrichtungen 
haben jedoch den Nachtell, daB sie einen vergleichs- 40 
weise hohen konstruktiven Aufwand erfordern und ins- 
besondere bei Broten als Handhabungsobjekten wegen 
deren unregelmaBiger Oberflache zu nicht ausrelchen- 
der Funktionssicherheit neigen. 

[0004] Aus einem anderen Anwendungsgebiet, nam- 45 
lich der Handhabung von Kletdung, wie sie beim auto- 
malisierlen Versand erforderlich ist, isl aus der EP 0 941 
951 A1 ein Zweibackengreifervorbekannt. Dessen bei- 
den Greiferbacken fiihren beim Greifen eines Klei- 
dungsstuckes zueinander entgegengesetzte Schwenk- so 
bewegungen aus. Zudem sol! mit einem in vertikaler 
Richtung zwischen den Greiferbacken verfahrbaren 
SaugmitteLein loser Rolienabschnitt des Kleidungsstiik- 
kes zwischen die beiden Greiferbacken gezogen wer- 
den, damit I tztei-er das Kleidungsstuck sicher greifen ss 
kann. An dieser Vorrichtung kann als nachteilig gesehen 
werden, daB die Greiferbacken nur eine geringe 6ff- 
nungsweite aufweisen und sie deshalb nur zum Greifen 



von einem Objekt mit geringer Breite geeignet sind. Der 
hier vorhandene Sauggreifertragt zum Grelf- bzw. Hal- 
tevorgang des eigentlich zu greifenden Objektes, nam- 
lich des Kleidungsstucks, nichts bel. 
[0005] Der Erfindung liegt deshalb die Aufgabe zu- 
grunde, eine Handhabungsvorrichtung und ein Verfah- 
ren fur die gleichzeitige Handhabung von mehreren, mit 
einer ausreichenden Fonmstabilitat versehenen, aber 
dennoch flexibel deformierbaren Handhabungsobjek- 
ten, insbesondere fur Brote, bereitzustellen, wobei die 
Handhabungsvorrichtung bei moglichst einfachem Auf- 
bau eine sichere Handhabung der Objekte zulassen 
soil. Die Handhabungsvorrichtung und das Verfahren 
sollen insbesondere zur Handhabung von geschnitte- 
nen und verpackten Broten geeignet sein. 
[0006] Diese Aufgabe wird bei einer Vorrichtung der 
eingangs genannten Art erflndungsgemaB dadurch ge- 
lost, daB die Position zumindest von einem der Objekte 
relativ gegenuber den resllichen Objekten miUels einer 
Verschiebeeinrichtung veranderbarist. Die Verschiebe- 
einrichtung kann vorzugsweise als Hebeeinrichtung 
ausgebildet, die zumindest eines der Objekte von einer 
Position auf der Auflageflache und zwischen den Grei- 
ferbacken in eine gegenuber der Auflageflache hohere 
Position anhebbar Ist und somit zwischen den Objekten 
in vertikaler Richtung einen Hohenunterschied erzeugt. 
Die Aufgabe wird zudem durch die Verfahren gemaB 
den Anspruchen 18 und 21 geldst. 
[0007] Eine bevorzugte erfindungsgemaBe Handha- 
bungsvorrichtung sollte somit vorsehen, daB ausge- 
hend von einer Position auf der Auflageflache zumin- 
dest eines der Objekte zwischen Greiferbacken des 
Greifers in eine gegenuber der Auflageflache hohere 
Position anhebbar ist. Diese zweckmaBgerweise im we- 
sentlichen horizontal ausgerichtete Auflageflache dient 
dazu, die in einer Reihe angeordneten Objekte fiir den 
Greifvorgang in einer definierten Position bereitzustel- 
len. In diesem Zusammenhang kann unter Auflagefla- 
che ledlglich eine Flache oder Ebene verstanden wer- 
den, auf der die Objekte aufliegen konnen. Es ist hierbei 
nicht erforderlich, daB es sich um eine In sIch geschlos- 
sene Flache handelt. So konnen auch Flachen vorge- 
sehen sein, die mit Abstand zueinander angeordnete 
Stabe, Rohre Oder dergleichen aufweisen und die somit 
keine durchgehend geschlossene Flache bliden. son- 
dern mit Ausnehmungen versehen ist. 
[0008] Mil der Hebe- Oder einer anderen Verschiebe- 
einrichtung ist es moglich , ein oder mehrere der Objekte 
gegenuber anderen Objekten anzuheben bzw. zu ver- 
schieben, bevor die Objekte zwischen den Greiferbak- 
ken geklemmt werden. Vorzugsweise werden von den 
mehreren Handhabungsobjekte nur innere der in einer 
Reihe angeordneten Handhabungsobjekten- angeho- 
ben. Die Koordination derzeitlichen Abfolge des Einsat- 
zes der Verschiebeeinrichtung und der Greiferbacken 
kann hierbei vorzugsweise von einer Steuereinrichtung 
der Handhabungsvorrichtung vorg nommen werd n. 
Nachdem die Greiferbacken die Objekte zwischen sich 
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Canesian manipulator robot Incorporatiiig belt transsmisaiiuii uiesuis 

The iuv cjuUott is in the field of handling devices and it relates to a manipulator of the 
"Cartesian robot" type. 

This manipulator, of the type consisting of those comprising fixed elements (8) 
supporting at least one moving assembly (1, 2),. itself snpportiTig an effector member 
00, HI), the moving assembly (1,2) comprising a plurality of staged carnages (3, 23 
and 4, 22), each carriage, on the one hand, supporting a guide Uack (20, 21) fui the 
displacement of Ihe carriage succccdiuu il and, uu Ihe other hand, being connected to 
a diivuiR member (12, 13, 14, 15) by transmission means, is principally characterised 
in that the transmission means arc endless belts (10, 11 and 26, 27), each of the ends 
of the guide tracks (20, 21) comprising return pulleys (16, 17 and 28, 29) and the 
driving members being driving v/heels (12, 13 and 24, 25) supported by the said j&xed 
element$ (X). 



rhe invemion is in ihe field of handling devices, referred to as pruwrain-cunirulltnl 
manipulators, and it relates more panicularly to a manipulalur of ilic type leferred to 
as a "Canesian xohoC capable of di^iplacixig one or more effector members in at least 
iwu dirculiuus iii space. 

It will be recalled tibat Cartesian robots are intended, in particular, tor automated 
handling for applications such as palletisation, storage and the teedmg nr unloading of 
machmes I'hejift robots are formed principally of an assenably of fixed elements 
forming a frame and supporting moving assemblies and sub-assemblies, the moving 
sub-assemblies being displaced with respect to the moving a^sscmblics, ibcmiiclvcti 
being displaced with jic^pci;! lu tlie Haiue. 

Each of the movementG of the moving assembliee and sub-assemblies is generated by 
driving members which can be controlled by automation or programming means. One 
of these driving members is generally situated on the trame and g€jaeratp«s the 
^ movement of a moving assembly, the said moving assembly supporting at least one 
driving member g^erating the movement of a moving sub-assembly. The 
displacement uf Ihe moving aisseinblie&i and bub-db:»cu&blie$ is geAierally rectilinear' 
along Lwu perpeudiculai a^es. 

The technological field of this invention will be more readily understood with 
reference to the manipulators described in the published patents FR-A-2 639 572 
tKKNAIJLT and EVOLIJTECH) and FR-A-2 d06 3 13 (THIERON SA). 

The pcrfunucuice uf llicbc robots dirci;lly cuuxicclcd lu tlicix dyuamic uapiicity, i.e. 
to the potential speed and acceleration of the moving elements. This capacity is 
limited by the moaa inertia of the moving elements. 

The aim of this mvention is to propose a Cartesian robot havmg an increased dynamic 
rapacity, wherein the said nnhnt ran he ijs£5ri not only for common operatinns fiuch afj 
palletisation or storage, but also in a hostile environment and/or at high speed and/or 
fur upcxaliuns icquixiu^ a lii^i degree uf flcAibility oi a Iwufuld uperaliuii, such as 
aailiug or welding. 

According to the invention, a Cartesian robot of the manipulator robot type provided 
with prograxxmiing means and/or automation means, comprising fixed elements 
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forming a frame supportitig at lea^t one moving a^^semhly itself supporting a moving 
effector member, the said moving assembly comprising a plurality of staged caniages 
successively supponing one another until the last carriage, referred to as the end 
wuiisiiic, which suppwt5> Uic yaiU cflculor member, each uf ihe carriaxes, on the one 
hand, supporting a guide track for the displacement of another carriage succeeding it 
and, on the othcSx hand, being connected to a driving member by transmission means, 
the first carriage being displaced along an axis X along a first guide track, wherein tiie 
latter can be supported by one of the said fixed elements forming the frame, the 
driving members being situated at one end, referred to as the first end, of the first 
guide track and implemented by way of means for coordinating the movemente they 
generate, the iransnussion means connected to each of the said successive carriages, 
on tlie one hand, each cAtcuding uvci at Ica^L Ihc cumulative leiwlh of the guide track 
of the carriage to which tliey ai e connected atid ofUic ^^uidc Uacksi uf ihc carriaKes 
preceding it and, on the other hand, comprising return means for transmitting the 
movement generated by the driving member to which they arc connected firom the 
displacement axis X of the first carriage and successively along the displacement axes 
of the Ciirriages preceding the one to which they are connected, is principally 
characterised in that the transmission means are endless belts associaterl with and each 
cusaKiiiK wiUi a carriage. reium means being return pulleys situated at each of the 
ends of the guide hacks auU the dtivmx lucmbcrti beii^K driving wheels. The result of 
these arrangements is, on the one hand, that the dynamic capacity of the robot is 
increased as a result of the fact that the moving maasca arc reduced and, on the other 
hand, that the robot can be used in a hostile environment as a result of the fact that 
moTors generating the movement of the driving wheels can be arranged at a distance 
fcom the ejBFecior members. 

The said coordiualiiij4 iiicaiiii advantageously comprise at least one controllable 
differentia] inducing the displacement, on the one hand, hx one siuj^lc moving 
assembly, of any one of the carriages along its axis as a function of the displacement 
of any other carriage along its axis and, on the other hand, of at Icaat one moving 
assembly^ the means tor controlling at least the differential being a means Srom the 
group of means comprisinB hydrauUc means, electric means and mechanical means 
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incoiporating a clutch and a brake, in s.irh a Tnanner that the differential at least 
coordinates the displacement of the Rimoes-sive moving carriages and the displacempnt 
of at least the moving assembly as a function of the position fixed for die crfcciui 
members. The result is that the robot has a high degree of opcraiiouiil flcAibility, on 
the one hand, as a result of die faul vhat the ti-aiismission means arc belts and, on the 
other hand, as a icsuU of tlie possibiUty of controlling the displacement of dio offoetor 
members by controlled combinations of liio implementation of the latter. 
According to a preferred embodiment, the said first carriage supports at least one 
guide track, referred tn as the second guide track, of at least a second carnage 
riisplaceably guided along an axis Z converging with the axis X and wamectcd Co a 
second driving wheel by second belts. 

Acconiing to a first embodiment, the robot comprises at least two moving assemblies 
each supporting on effector member, in such a manner that the two effector members 
can together form a gripper by the combined displacement of the two moving 
assemblies. 

According to a second erobodimenU Hie robol compiises at least two said second 
caniaKBS each suppuiUuft a siiuilai eflector member, such as a plate, the two said 
second carriages being displaced along the first track along two parallel oxes Z and Z', 
in such a manner that two effector members together form a gripper by the combined 
displacement of the two second carriages each supporting one of fliem. 
rhe result of the said first and second embodiments is that not only does the robot 
miegrate a gripper function with a large openinK uapacily, Uic ulaiupiiis «f which may 
or may nut be symmeUical, but Uiic lobot may also form a support for a plurality of 
tools in order to carry out successive operations. 

According to ari advantageous embodiment, the robot comprises at least two said 
second carriages each being displaced along a guide track along two converging axes 
ZandY. ' 

Auuoidiiig to another advantageous embodiment, at least the second carriage supports 
a guide track, refcnred to as the third guide track, along which two carriages, referred 
to as third carriages, arc displaced along an axis Y converging with the soid axis Z, 
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these two carnages being connected lo a third driving wheel generating their 
displacemem by third transmission means, the third m««uiti for trdnbuussion Iroin ihc 
axis Z towaids the wis.Y being fonned by a ball screw moved from the axis X by 
means of third belts, the two third caniagcs being asscmblod with the said baU screw 
GO that they can each be displaced along one of the ends of the latter, as a result of 
whidi the effector members supported by each of the two said third carriages together 
form a gripper, the two said third carriages being displaced simultaneously in such a 
manner that thfty move towards or away from one another 

The bdlb axe advsmlaKeouslY loolhed bella and arc prcfwably provided wiOi uiidal 
tensioncrs. 

The frame is preferably a frame from the group consisting of those comprising booms, 
wherein liie latter can be articulated, the portals comprising two posts, or the portals 
compnsmg tow po.<sts m order to allow the robot to cover a large working surface 
TliB ^uidc meaiis die ddvawLagcuusly ixieaiiii Irom die gjwup consiiiliug of Ihose using 
recirculating ball devices and roller devices runmng along rails, as a result of which 
the robot con be displaced in a precise manner and at high speed. 
Each of the moving elements is preferably provided with a travel stop and dampers so 
that the robot is suitahre for industrial iifM*. 

TUis invention will be more readily understood and details thereof wUl be dearer ftom 
the following description of a prcfcn«d embodiment with reference to the figures of 
the accompanying drawings, in which: 

JKigure 1 is a partial diagrammatic representation of a robot according to a 

first embodiment of the. invftntion; 

FiiE;uf6 2 is a diagiani illustwiinB ihe driving and coordinatiiig means used in 

the robot of Figure 1; 

Figures 3 and 4 show respectively a second embodiment of the robot and the 
connections between its driving members; 

Figures 5 and 6 show respectively a third emhoditnent of the rnhnr and the 
uuuneciions between its driving members, and 



Figures 7 to 10 are each diagrammatic representatxons of other embodimeTite of a 
robot acRoitlrog to the ihvetition corresponding to different 
applications. 

In Figure 1, a robol accordiiiK lo Hic iuvciitiou comprises two moving assemblies 1 
•dud 2. Tlie base of each of them is formed by two first carnages 3 and 4 running 
along a first guide track 6 which is supported by a fixed clement 8 forming ihe frame 
of the robot. First beltfs 10 and U connect each of the first carriages 3 and 4 to first 
driving wheels 12 and 13 situated at one end 14, referred to as the first end, of the first 
guide track 6. The first endless belts 10 and 17. arft assjociated with and each engage 
with a carriage ^ and 4 and each extend over the length of Ihe first guide track 6. 
These bells 3 and 4 are oriented along a displacement axis X of the first cairiages by 
first return pulleys 16 and 17 siUiaicd opyusitc fiist diivinR wheels 12 and 13 at the 
ulher cud 1 8 of the first guide track 6. 

Each of the moving assemblies 1 and 2 supports a second guide track 20 and 21 along 
which a second cairiage 22 and 23 runs. Each of these second carriages is connected 
to a second driving wheel 24 and 2h sihiated at the end 14. referred to as the first end, 
of the first guide track by second endless belts 26 and 27 which extend over tiie 
cumulative length of the first guide track 6 and Ihe second j^uidc track 20 or 21. 
Tlicsc belts 2G and 27 aie oriented fiom tlie axis X towards a displaccmesnt axis Z of 
the second carriage 22 or 23 by second return pulleys 28 and 29 situated at each of the 
ends of each of the guide tracks 6 and 20 or 21. 

JKanh of the second carriage.s 22 and H satpportR an effector member 30 and 31. The 
effector membos 30 and 31 together form a jgripper 32 by the combined displacement 
of the first carriages 3 and 4. 

In Figure 2, the driving wheels 12, 13, 24 and 25 arc connected together by 
controllable differentialB 34, 35, 36 in order to coordinate the displacement, on the 
one hand, of the second carriages 22 and 23 and, on the other hand, of the first 
carriages 3 and 4 and the second carriages 22 and 23. 

It will be recalled Ihat dififerentials. such as 34. 35. 36. essentially comprise an iigmt 
shafL, an ouCput shall and a rotafing case arranged in a knowrLruauncr. 
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The simultaneous and identical displacement of the first carnages 3 and 4, ihe second 
carriages 22 and 23 being fixed in relation to the jfirsL carria^cai 3 and 4, in j^cucxaLcd 
by ihc ru5>i dxiviiig wheels 12 and 13 by meaias of a first motor 38. This motor 38 
di'ivcs the driving wheel 12, referred to as the first driving wheel, of one of the first 
carnages 4. This driving wheel 12 is mounted on the uiput shaft of a first differential 
34 and the driving wheel 13, refeixed to ae the second driving wheel, of the other first 
carnage 3 is mounted on the ou^ut shaft of this same differential 34, 

The gripper 32 is opened or closed, on the one hand, by differentiated and coordinated 
displacement of each of the first carriages 3 and 4 and, on Ihc other hand, by 
controlling tlic immobility of the second carriages 22 and 23 in relation to the first 
caxriages 3 and 4. 

The differentiated and coordinated displacraxent of each of the first carriages 3 and 4 
is obtamed nsmg a second dnve motor 40 which drives the rotating case of the first 
differential 34 in rotation. The immobility of ihe second carriages 22 and 23 is 
obtained by means of a set of two differentials 33 and 3d. The input shaft of one of 
UiCtti 35, lefeued to as tlw scuuijid, uuiiucctcd to the Xixst diiviiix wheel 12. Ttie 
driving wheel 24, referred to as the thkd driving wheel, for driving a first second 
carnage 4 is mounted on the output shaft of the said second dififercntiol 35. The input 
shaft of the other diJBFerential 36, referred to as the Aird differential, of the said 
diftRTftntia] sRt is. connected to the second driving wheel 13, The driving wheel 25, 
referred to as the founh driving wheel, for driving the secnnri nf Thft said sec-ond 
carnages 23 is mounted on the output shaft of the third differential 36, 

The simultaneous and identical displacemffli of the Bxst 22 and second 23 second 
caxriageG, the first carriages 3 and 4 being fixed, ia gcncnrated by fhc said third 24 and 
fourth 25 driving wheels by means of a third motor 42 which drives each of the 
rotating cases of the second 3S and third 36 differentials. 

In Figure 3, the first carriage 4 supports a second guide track 22 along which two said 
second carnages 44 and 45 each supponmg an effector member 46 and 47 run. The 
combined displacement of one of die second caixiages 4G along au dAin Z and of die 



other 47 of the second carriages along an axis parallel to the axis X gives the 
efiector membesrs 4ft and 47 a £ripp6?r function 4K. 

m Figure 4, ttic Uriving wheel 12, lefcircU lu da Uie Cast drivinK wheel, of the first 
carriaHc 4 ia diiven iu rotation by a fu-st motor 30. 

The output shaft of a differential 50, refeired to as the first differential, is connected to 
the driving wheel 24 of one 44, referred to as the first, of the said sex?.ond carriages. 
The output shaft of a .§er:ond rtittieirftntxal S7. xs comxecteri tn the other, referred to as the 
second, 4^ nf the said ser^nri carriages. The output shaft of the first differential 50 is 
connected to the input shaft of the second differential 52. A second motor 54 drives 
the rotating case of the two differentials 50 and 52 in rutalion. A cumicclinK device 
56 ooAUprising a clutch and a brake is disposed in tlie connecting zone between the 
motor 54, inferred to as the second motor, and tiic rotating case, of the second 
differential 52. 

Ihe displacement of the fibrst csmage 4 is obtained using the first motor ^8 and the 
brake of the connecting device 56, the said brake ensuring that the second carriages 44 
and 45 are GacU in relation to tlic firsl carriage 4. 

The grippcr 48 is opened or closed using the second motor 54 and the clutch of the 
eoxmeeting device 56. 

In Kigure .*5, the second carriage 44 supports a third giiide track ftl) along which two 
carriages 38 and .59. refened to as third carriages, are displaced along an axis Y, these, 
iwo cairiaKcii bciuK coimcclcd to. a third driving whtsel 61 by means of third 
transmission means. 

The third transmission means are composed, on the one hand, of a belt 63 extending 
over the ciunulative length of the first 6 and second 22 guide tracks and, on the other 
hand, of a hall screw A4 extftndmg over the length of the third guide track 60. The 
third carriages 58 and 59 each support an effector member 46 and 47 and are 
assembled with the ball screw 64 so that they can each be displaced along one of the 
ends of die latter. 
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In Figure 6, the means for driving and coordinating the movements are mounted in an 
identical manner to that described with reference to Fie«iTe 4. 
The rfisplacemem of the first carnage 4 is otrtained using the lii-st motor 38 and the 
brake of the connecting device 56. 

The displacement of the second coniase 44 is obtained using the second motor 54 and 
the clutch of the connecting device 56. 

The gripper 48 is opened and closed using the sernnd motor 54 and the brake of the 
connnrting device S6. 

The device 56 is lefeixcd to as a "connecting" device as a result of the fact that it 
controls the relation between the output shaft of the motor 54 and the differential 52, 
Iq Figure 7, the fiame is a portal comprising two posts 66 and 67 and the effector 
members 46, 47 are tools, such as nail drivers. 

In Figiire 5, the frame is a boom 68 which may be axiiculaled alons an axis of rotation 
G. 

In Figure 9, the robot comprises a plurality of first carriages, each comprising a 

conveyor driven by a belt 26, wherein the carnages remain equidistant from one 

another, but can bft displaced together hy a belt II. 

jn Figure 10. ihe frame is a portal comprisinK four Posls 70, 71, 72, 73. 

In Figures 7 to 10, members performing the some fimotions have been designated by 

the same reference numerals used in Figure 1. In these figures, programming means 

74 control the implementation of the dittesrent motors and, consequently, the 

displacement of the dittferent carriagas. 

Although a preferred cmbodimcul hasi bccu described and illustrated, it should be 
uiidci^luod thai the scope of this invention b not limited to this embodiment, but 
covers any device comprising the features described hereinabove. 
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CLAIMS 

1 . Caitesm robot of the manipulator robot type provided with prograimning means 
(74) and/or automation means, cwnprisrag fixed elements fonning a frame 
supporting at least one moving assembly (1 aid 2) iisdf suppoitiiig a moving 
effector member (30 and 31), Oic said muvixig assembly (1 and 2) comprising a 
pluiality of staged carriages (3, 23 and 4, 22) successively supporting one another 
until the last carriage, referred to as the end caniagc, which aupports the said 
effector member (30 and 31), each of liie carriages, on the one hand, supporting a 
guide track (20, 2 1) for the displacement of another carnage .«ainofteding it and, on 
the other hand, being comierted to a driving member (12, 13, 24, 25) by 
n-ansmission means, the first carriage being displaced along an axis X along a first 
guide track (6). wherein the laner can be supponed by one of the said fixed 
elements (8) foixxuiix Ujp fiajuc, Uic diiviiiK members (12, 13, 24, 25) being 
situated at one end, refeired to as the fust end, (14) of the jBucst guide track (6) and 
implemented by way of means for coordinating tibe movements they generate, the 
transmiesion means connected to each of the said successive cairiages, on the one 
hand, extending over at least the cumulative length of the. gnide traclfjs nt the. 
carriages preceding it and, on the other hand, comprising return means (16. 17. 
28, 29) for iransmittiiig the movement generated by tibie driving member to which 
dicy ai c couucclcd liom Oic displaucmeut axis X of Hie first caniagc (4, 3) and 
successively along the displacement axes of the carriages preceding the one to 
which they are connected towards the displacement axis of the oairiage to which 
they are connected, characterised in that the transmission means are endless belts 
(10, 11 and 26, 27) associated with and each engaging with a carriage (4, 3 and 
22, IS), in that the return means are pulleys (16, 17 and 28, 29) situated at each of 
ihe ends of the guide tracks (6 and 20, 21) and in thai the driving members are 
driving wheels (12, 13 and 24, 25). 

2. Robot according to claim 2, characterised in that the belts (10, 11) and (26, 27) 
are moved by way of the said coordixxoting means which compn&e at least one 
controllable differential (34, 35, 36) inducing the displacement in one single 
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moving assembly (I, 2) of any one of the cflm?ige<i 4 and 22, 2^^) along its axis 
as a function of the displacement of any other carriage along its axis and of at 
leiuil one muviuK assembly (1, 2), in such a manner thai the difterential at least 
ugoidijuates tljie dibplat;emcuL of Ihe successive moviixg carnages and the 
displacement of at least the moving assembly as a function of the position fixed 
for the effector members. 

3. Robot according to claim 2, charactensed in that the means for controlling at least 
the differential 15, 16) is a means from the group of means comprising 
hydraulic means, electric means (38, 40, 42 and 54) and mechanical means (^h) 
incuipuxaliug a ululch and a brake. 

4. Robot according to claim 1, characterised in that the said first carnage (3 and 4) 
supports at least one guide track (21 and 20), referred to as the second guide track, 
of at least a second caniage (22 and 23) displaceably guided along an axis Z 
converging with the axi55 X. and roxmextted to a second driving wheel (24 and 25) 
by second belts. 

5. Robot according to claim 1, characterised in thai it coiupxii>c5> al least two moving 
assemblies (1 and 2) each supporting an effector member (30, 31), iii such a 
manner that the two effector members con together form a grippcr (32) by the 
combined displacement of the two moving aasembliea. 

6. Robot according lo claim 4, characterised in that it comprises at lea<st two s^mA 
second cairittftcs (44, 45) each supporting a similar efXector member (46, 47), 
such as a plate, the two said second carriaKcs hcUi}^ displaced along the second 
Hack (22) along two parallel axes Z and Z', in such a luiauuci Uial Iwu cffecLur 
members together fonn a gripper by the combined displacement of the two first 
carriages each supporting one of them. 

7. Robot according lo claim 4, characterised m that it comprises at least two said 
scuuijd cairidgcs each being displaced along a guide track along two converging 
axes Z and Y. 

8. Robot according to claim 1, characterised in that at least the second cariiatic (44) 
supports a guide track (60), referred to aa the third guide track, along which two 
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carriages (58, 5P), referred to as third carriages, are displaced filnng m axi^? Y ' 
converging with the said axis Z, these hvo carriages heitig connected to a third 
driving wheel (61) generating their displacement by third transmission means, in 
that the third meazis for transmission from the axis Z towards the axis Y' are 
Turmcd by a ball sicxcw (64) muvcU Hum Uic aAis X by meaiis of third belts (63), 
aud in that the two third carriages (58 and 59) are assembled v^th the said ball 
screw (64) so that they can each run along one of the ends of the latter, in such a 
manner that the cficctor members (46, 47) supported by each of the two said third 
carriages (58, 59) together form a gripper (48), the two said third carriages being 
displace simnltaneoxisly in such a manner that they move towards or away ftom 
one another. 

9- Robot according, to claim 1, cliaiacterlscd in tliat the belts (10, 11, 16, 27 and 63) 
. arc toothed belts and arc provided with initial tcnsioners. 

10. Robot according to claim 1, characterised in that the frame is a frame from the 
group consisting of those comprising booms (68), wherein the latter can be 
articulated (fi), the portals cnmprismg two posts (66, 67), or the portals 
comprising four posts (70 to 73). 

11. Robot according to claim 1, characterised in that the guide means arc means from 
the group consisting of those using recirciilating ball devices cmd roller devices 
running along rails. 

12. Robot according to claim 1, characterised in that each of the moving elements is 
provided with a travel siop and dampers. 



